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(54) 【 発 明 の 名 称 】 駆動 装置 及び 駆動 装置 の 制御 方 法 


(57【 要約 】 

【 課題 】 ヒ ュー マ ノ イ ドロ ボット の 取 、 有 眼球 、 眉 、 唇 等 
を 駆動 し て 情動 を 表 出 する 等 の 目的 で 用 いら れる 駆動 装 
置 及び その 制御 方 法 に 関し 、 簡 単 な 構成 で 素早 い 動き と 
微妙 な 動き を 共に 実現 する 。 

【 解決 手段 】 第 1 の ホー ン 1 0 3 は 、 一 端 が 第 1 の RC 
サー ボ モ ー タ 1 0 1 の 回 転 軸 1 0 2 に 結合 され る 。 第 2 
の R C サー ボ モ ー タ 1 0 5 は 、 第 1 の ホー ン 1 03 の 他 
端 に 直接 又は 間接 に その 本 体 が 結合 され る 。 第 2 の ホー 
ン 1 0 7 は 、 一 端 が 第 2 の R C サ ー ボ モー タ 1 05 の 回 
転 軸 1 0 6 に 結合 され 第 1 の ホー ン 1 0 3 より も 短い 長 
さ を 有 する 。 リ ンク 機構 108、109、110 は 、 そ 
の 一 端 が 第 2 の ホー ン 1 0 7 の 他 端 に 接続 され 、 そ の 他 
端 が 騰 1 1 4 に 結合 され る 。 上 其 1 1 4 を 素早 く 瞬き させ 
る た め に は 第 1 の R C サ ー ボ モー タ 1 0 1 が 駆動 制御 さ 
れ 、 瞭 1 1 4 を ゆっ くり と 微妙 に 動か す と き に は 第 2 の 
RC サー ボ モ ー タ 1 0 5 が 駆動 制御 され る 。 

【 選択 図 】 図 1 
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【 特許 請求 の 範囲 】 
【 請求 項 1 】 

1 つの 駆動 対象 物 を 動か す た め に 、 前 記 駆 動 対 象 物 と 直接 又は 間接 に 結合 され 前 記 駆 動 
対象 物 を 動か す 第 2 の モー タ と 、 前 記 第 2 の モー タ と 直接 又は 間接 に 結合 され 前 記 第 2 の 
モー タ を 動か す 第 1 の モー タ と 、 を 直列 に 結合 し て な る 駆動 装置 。 

【 請求 項 2 】 

第 1 の モー タ と 、 

一 端 が 前 記 第 1 の モー タ の 駆動 回 転 軸 に 結合 され る 第 1 の ホー ン と 、 

前 記 第 1 の ホー ン の 他 端 に 直接 又は 間接 に 本 体 が 結合 され る 第 2 の モー タ と 、 

一 端 が 前 記 第 2 の モー タ の 駆動 回 転 軸 に 結合 され る 第 2 の ホー ン と 、 

一 端 が 前 記 第 2 の ホー ン の 他 端 に 接続 され 、 他 端 が 駆動 対象 物 に 結合 され る リン ク 機 構 
と 、 
を 備え る 駆動 装置 。 

【 請求 項 3 】 

前 記 第 2 の ホー ン は 前 記 第 1 の ホー ン よ り も 短い 長 さ を 有する 、 請 求 項 2 に 記載 の 駆動 
装置 。 

請求 項 4 】 

前 記 第 1 の モー タ と 前 記 第 2 の モー タ の 連結 長 を 変更 可能 で ある 、 請 求 項 1 な いし 3 8 
載 の 駆動 装置 。 

【 請求 項 5】 

前 記 第 1 の モー タ 及び 前 記 第 2 の モー タ の 少な く と も 一 方 は サー ボ モ ー タ で ある 、 請求 
項 1 な いし 4 の 何れ か 記載 の 駆動 装置 。 

【 請求 項 6 】 

前 記 第 1 の モー タ 及 び 前 記 第 2 の モー タ の 少な く と も 一 方 は ステ ッ ピ ング モー タ で ある 
、 請 求 項 1 な いし 4 の 何れ か 記載 の 駆動 装置 。 

【 請求 項 7 】 

前 記 駆動 対象 物 は 、 ロ ボッ ト の 明 、 眼 球 、 眉 、 唇 の 何れ か で ある 、 請 求 項 1 乃至 6 の 何 
れ か 記載 の 駆動 装置 。 

【 請求 項 8 】 

前 記 駆動 対象 物 を 大 きく か つ 速 く 動 か す と き に は 前 記 第 1 の モー タ を 駆動 制御 し 、 前 記 
駆動 対象 物 を 小さ く か つ 遅 く 動 か す と き に は 前 記 第 2 の モー タ を 駄 動 制 御 す る 制御 部 を 更 
に 備え る 請求 項 1 乃至 7 の 何れ か 記載 の 駆動 装置 。 

【 請求 項 9 】 

第 1 の モー タ と 、 一 端 が 前 記 第 1 の モー タ の 駆動 回 転 軸 に 結合 され る 第 1 の ホー ン と 、 
前 記 第 1 の ホー ン の 他 端 に 直接 又は 間接 に 本 体 が 結合 され る 1 台 以 上 の 第 2 の モー タ と 、 
一 端 が 前 記 第 2 の モー タ の 駄 動 回 転 還 に 結合 され 第 2 の ホー ン と 、 一 端 が 前 記 第 2 の ホー 
ン の 他 端 に 接続 され 、 他 端 が 駆動 対象 物 に 結合 され る リン ク 機 構 と を 備え る 駆動 装置 の 制 
御方 法 で あっ て 、 

前 記 駆 動 対象 物 を 大 きく か つ 速 く < 動かす と き に は 前 記 第 1 の モー タ を 駆動 制御 し 、 

前 記 駆 動 対 象 物 を 小さ く か つ 遅 く 動 か す と き に は 前 記 第 2 の モー タ を 務 動 制御 する 

制 御方 法 。 

発明 の 詳細 な 説明 】 

技術 分 野 】 

0001]】 

本 発明 は 、 ヒ ュー マ ノ イ ドロ ボッ ト の 連 、 眼 球 、 眉 、 唇 等 を 駆動 し て 情動 を 表 出 する 等 
の 目的 で 用 いら れる 駆動 装置 及び その 制御 方 法 に 関す る 。 

【 背景 技術 】 

[0002]】 

ヒュ ー マ ノ イド や 上 架空 の 動物 の 情動 を 表 出 する た め に は 、 具 、 眼 球 、 眉 、 唇 な ど に 多数 
の 駆動 装置 を 取り 付け る 必要 が あり 、 し か も 高度 な 情動 を 表 出 する た め に は 、 そ れ ぞ れ の 
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情動 表 出 パー ツ が 素早 く 動 いた り 、 ゆ っ くり と 微妙 に 動い た り で きる 必要 が ある 。 
【0003】 

その た め 第 1 の 従来 技術 と し て 、 頭 部 の 皮 部 等 に 超 音 波 リ ニア アク チュ エー タ 等 の 専用 
の 駆動 装置 を 取り 付け る こと に より 、 論 部 等 で の 高速 運動 と 精密 な 制御 を 両立 する よう に 
し て 情動 表 出 を 実現 する 研究 が 知ら れ て いる ( 例え ば 非 特 許 文 献 1 、2 に 記載 の 技術 ) 。 
【0004】 

一 方 、 第 2 の 従来 技術 と し て 、 球 面体 の 眼球 部 材 を 覆う よう に 配置 され る 了 其 部 材 を 、 サ 
ー ボ モー タ を 用 いて 回 転 駆動 させ る こと に より 、 多 彩 な 表情 を 実現 する よう に し た 表情 変 
化 装 置 が 知ら れ て いる ( 例え ば 特許 文献 1 に 記載 の 技術 ) 。 

【 先行 技術 文献 】 

【 特許 文献 】 

【0005】 

【 特許 文献 1 】 特許 第 3738908 号 公報 

【 非 特許 文献 】 

【0006】 

【 非 特許 文献 1 】「 全身 を 用 いた 情動 表 出 が 可能 な 2 足 歩行 ヒュ ー マ ノ イド ロボ ッ ト KOB 
IAN-RIII」、 早 稲田 大 学 理工 学術 院 高 西 淳 夫 研 究 室 ホー ムペ ー ジ 内 研究 紹介 、[ 平成 2 8 
年 1 月 3 0 日 検索 ] 、 イ ンタ ーネット URL: http://Www.takanishi.mech.waseda.ac.jp/ 
top/research/kobian/K0BIAN-R/index_j.htm 

【 非 特許 文献 2 】 岸 竜 弘 、 遠藤 信綱 、 大 谷 拓也 、 Przemyslaw Kryczka、 橋 本 健二 、 中 田 圭 
、 高 西 淳 夫 、「 顔面 各部 の 広い 可動 域 お よび 顔色 に より 豊か な 表情 表現 が 可能 な 2 足 ヒ 
ュー マ ノ イ ドロ ボッ ト 頭 部 の 開発 」、201 3 年 5 月 、 日 本 ロボ ッ ト 学 会 誌 、Vol.31、No 
.4、 pp.106-116 

【 発明 の 概要 】 

【 発明 が 解決 し よう と する 課題 】 

【0007】 

し か し 、 第 1 の 従来 技術 で は 、 専 用 の 駆動 装置 の 開発 に 大 き な コ スト と 時 間 が か か る と 
いう 課題 が あっ た 。 
【0008】 

一 方 、 第 2 の 従来 技術 に お いて 、 サ ー ボ モー タ と し て 、 ラ ジコ ン 用 途 等 で 使わ れ て いる 
安価 な RC(Radi oo Control ) サー ボ モ ー タ の 利用 を 考え た 場合 、 皮 等 の 豊 
か な 情動 表 出 の 用 途 と し て は 適し て いな いと いう 課題 が ある 。 元 々 RC サー ボ モ ー タ は ラ 
ジコ ン 飛 行 機 や ラジ コン カー な どの 能 取 りな ど に 用 いる こと を 想定 し て 作ら れ て いる た め 
に 、 角 度 1 50 度 程 の 可動 範囲 を 0. 2 秒 /6 0 度 程 度 の 速度 で 回 転 す る よう に 作ら れ て 
いる 。 従っ て 、RC サ ー ボ モー タ の ホー ン に 連結 され た リン ク 機 構 を 介し て 眼球 駆動 や 葵 
の 駆動 を 行っ て も 、RC サ ー ボ モー タ の 可動 範囲 を 広く 使っ て リン ク さ せ た 場 合 、 ゆ っ く 
り と し た 動き し か 表現 で き な い 。 

【0009】 

第 2 の 従来 技術 の 課題 に つい て 、 図 6 を 用 いて より 詳し く 説 明 す る 。 図 6 は 、RC サ ー 
ボ モ ー タ 603 を 務 動 装置 と し て 、 ロ ボッ ト の 眼球 602 上 の 具 601 を 駆動 する リン ク 
機構 の 従来 例 を 示す 側面 図 で ある 。 図 6 (a ) 、(b) 、(c) 、 及 び ( gd ) に お いて 、 
同じ 番号 が 付 さ れ た 部 位 は 同じ 機構 を 指す も の と する 。 

【0010】 

まず 、 例 えば 図 6 (a ) に 示さ れる よう に 、 リ ンク 機構 606 は 、 そ の 一 端 が 上 其 601 
の 根本 に 角度 固定 で 結合 され 、 他 端 が 眼球 6 0 2 の 側面 に 水平 に 突 設 し た ピン 609 に 回 
転 自在 に 接続 され る 。 ま た この 他 端 に は 、 リ ンク 機構 6 06 と 例え ば 直角 を 成す よう に 、 
リン ク 機 構 6 0 7 の 一 端 が 角度 固定 で 結合 され る 。 そ し て 、 リ ンク 機構 606 と リン ク 機 
構 6 07 は 、 例 えば 直角 を 保っ た まま 、 ピ ン 609 を 中 心 と し て 自在 に 回 転 す る こと が で 
きる 。 一 方 、RC サ ー ボ モー タ 603 の 回 転 軸 604 に は 、 短 い 固定 長 の ホー ン 605 が 
結合 され る 。 こ の ホー ン 605 は 、 回 転 軸 6 0 4 を 中 心 と し て 一 定 角度 (例え ば 1 50 度 
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) の 範囲 で 、RC サ ー ボ モー タ 603 の 駆動 に 応じ て 回 転 駆 動 さ れる 。 ホ ー ン 605 の 他 
端 に は 、 ピ ン 6 1 1 に よっ て 、 リ ンク 機構 6 0 8 の 一 端 が 回 転 自 在 に 接続 され る 。 リ ンク 
機構 6 0 8 の 他 端 は 、 ピ ン 6 1 0 に よっ て 、 リ ンク 機構 6 07 の 他 端 が 回 転 自 在 に 接続 さ 
れる 。 

【[0011]】 

以上 の 構成 に お いて 、RC サ ー ボ モー タ 603 の 回 転 軸 6 0 4 に 接続 され る ホー ン 6 0 
5 の 角度 が 、 図 6 (a ) に 示さ れる 角度 を 維持 する 場合 、 具 601 は 眼球 6 0 2 に 対し て 
開い て いる 状態 と な る 。 こ れ に 対し て 、 図 6 (b) で は 、RC サ ー ボ モー タ 603 が 駆動 
され る こと に より 、 ホ ー ン 605 の 角度 が 、 図 6(a ) に 対応 する ポジ ショ ン 605' か 
ら 120 度 程度 回 転 す る こと に より 、 上 険 601 は 眼球 6 02 に 対し て 閉じ た 状態 に 変化 す 
る 。 図 6 (a ) 及び ( b ) に 示さ れる よう に 、 ホ ー ン 6 05 の 長 さ が 比較 的 短い 場合 は 、 
RC サー ボ モ ー タ 603 の 回 転 速度 を 0. 2 秒 ノ 60 度 程度 と する と 、 険 601 を 閉じ る 
まで に ホー ン 605 を 120 度 回 転 さ せる の に 、0. 2Xx120 ノ 60=0. 4 秒 程度 か 
か る こと に な る 。 こ こ で 、 瞭 601 の 瞬き は 、 閉 じ て か ら ま た 開く まで の 往復 の 動作 な の 
で 、 図 6(a) っ (b) っ (a ) と いう 瞬き の 変化 の 場合 、 瞬 き に は 0. 4X2=0. 8 
秒 程度 か か る こと に な る 。 通常 の 上 険 の 瞬き は 0 . 1 か ら 0. 1 5 秒 程度 な の で 、 上述 の 速 
度 で は 、 瞬き に は 遅 す ぎ て 、 自然 な 瞬き の 表現 が で き な い 。 

【0012】 

図 6(c ) 及び ( d ) は 、 上 述 の 問題 を 解決 する た め に 、 ホ ー ン 609 を 、 図 6(a) 
及び ( b ) の ホー ン 605 よ り 長 くす る こと で 、RC サ ー ボ モー タ 603 の 使用 可動 域 を 
狭く し た リン ク 機 構 の 従来 例 を 示す 側面 図 で ある 。 図 6(c) の 具 601 を 開い た 状態 か 
ら 図 6 (d) の 上 其 601 を 閉じ た 状態 まで の ホー ン 609 の 角度 変化 は 、 図 6 ( d ) の ホ 
ー ン 609′ か ら ホ ー ン 609 ま で の 3 0 度 程度 で ある 。 従っ て 、RC サ ー ボ モー タ 6 0 
3 の 回 転 速度 を 0. 2 秒 プ 6 0 度 程度 と する と 、 具 601 を 閉じ る た め に ホー ン 609 を 
3 0 度 回 転 さ せる の に 必要 な 時 間 は 、0. 2x30/60=0. 1 秒 程度 で よく 、 瞬 き に 
必要 な 時 間 は この 2 倍 の 0 . 2 秒 程度 と な り 、 自然 な 瞬き に 近い 表現 が で きる 。 
【[0013]】] 

し か し な が ら 、 図 6(c) 及び (d) の 構成 で は 、RC サ ー ボ モー タ 6 03 の 狭い 範囲 
の 可動 域 し か 用 いな いた め 、 位 置 決 め 精 度 が 低下 し 、 眠 気 を 催し た 時 の 具 6 0 1 の 緩慢 な 
動き な どの 微妙 な 動き の 表現 力 が 低下 する と いう 課題 が あっ た 。 

[0014]】 

そこ で 、 本 発明 は 、 簡 単 な 構 成 で 素早 い 動 き と 微 妙 な 動き を 共に 実現 で きる よう に する 
こと を 目的 と する 。 

【 課題 を 解決 する た め の 手 段 】 
[0015]】 

態様 の 一 例 で は 、1 つの 駆動 対象 物 を 動か す た め に 、 前 記 駆 動 対象 物 と 直接 又は 間接 に 
結合 され 前 記 駆 動 対象 物 を 動か す 第 2 の モー タ と 、 前 記 第 2 の モー タ と 直接 又は 間接 に 結 
合 さ れ 前 記 第 2 の モー タ を 動か す 第 1 の モー タ と 、 を 直列 に 結合 し て な る 。 

【 発明 の 効果 】 
【0016】 

本 発明 に よれ ば 、 簡単 な 構成 で 素早 い 動 き と 微妙 な 動き を 共に 実現 する こと が 可能 と な 

る 。 

【 図面 の 簡単 な 説明 】 

OO も 1 ダコ 

【 図 1 】 本 実施 形態 に よる リン ク 機 構 の 構成 例 を 示す 図 ( その 1 ) で ある 。 

【 図 2 】 本 実施 形態 に よる リン ク 機 構 の 構成 例 を 示す 図 ( その 1 ) で ある 。 

【 図 3 】 本 実施 形態 の シス テム 構成 例 を 示す 図 で ある 。 

【 図 4 】 本 実施 形態 の 制御 処理 の 例 を 示す フロ ー チ ャ ー ト で ある 。 

【 図 5】 RC サー ボ モ ー タ の 動作 説明 図 で ある 。 
【 図 6 】 従来 技術 の 問題 点 の 説明 図 で ある 。 


30 


(9) JP 2017-140678 A 2017.8.17 


【 発明 を 実施 する た め の 形 態 】 
【0018】 

以下 、 本 発明 を 実施 する た め の 形 態 に つい て 図面 を 参照 し な が ら 詳 細 に 説明 する 。 図 1 
及び 図 2 は 、 本 実施 形態 に に る リン ク 機 構 の 構成 例 を 示す 図 で ある 。 図 1 (a ) 、(b) 
及び 図 2 (a ) 、(b ) に お いて 、 同 じ 番 号 が 付 さ れ た 部 位 は 同じ 機構 を 指す も の と する 
。 本 実施 形態 は 、 頭 部 1 1 6 と ボディ 部 1 1 7 と を 備え る ヒュ ー マ ノ イド ロボ ッ ト に お い 
て 、 頭 部 1 1 6 が 備え る 2 つの 眼球 115 の 各 際 114 の 瞬き 動作 を 駆動 する 駆動 装置 及 
びそ の 制御 シス テム に 関す る も の で ある 。 

【0019】 

まず 、 例 えば 図 1 (a ) に 示さ れる よう に 、 本 実施 形態 に よる リン ク 機 構 は 、 第 1 の R 
C サ ー ボ モー タ 1 01 (第 1 の モー タ ) と 第 2 の RC サー ボ モ ー タ 105( 第 2 の モー タ 
) が リン ケー ジ 上 で 直列 に 配置 され る 構成 を 備え を る 。 こ れ ら の モー タ と し て は 、 ラ ジコ ン 
用 途 等 で 使わ れ て いる 安価 な RC サー ボ モ ー タ を 使用 する こと が で きる 。 

【0020】 

具体 的 に は 、 第 1 の ホー ン 1 0 3 は 、 そ の 一 端 が 第 1 の RC サー ボ モ ー タ 1 0 1 の 回 転 
軸 ( 駆動 回 転 軸 ) 102 に 固定 的 に 結合 され る 。 次 に 、 こ の 第 1 の ホー ン 1 0 3 は 、 そ の 
他 端 に 、 結 合点 1 04 で 、 第 2 の RC サー ボ モ ー タ 105 が 固定 的 に 結合 され る 。 第 1 の 
ホー ン 1 03 は 、 回 転 軸 1 02 を 中 心 と し て 一 定 角度 (例え ば 1 50 度 ) の 範囲 で 、 第 1 
の RC サー ボ モ ー タ 1 0 1 の 駆動 に 応じ て 回 転 駆 動 さ れる 。 

【0021】 

第 2 の ホー ン 1 0 7 は 、 そ の 一 端 が 第 2 の RC サー ボ モ ー タ 1 05 の 回 転 軸 ( 駆動 回 転 
軸 ) 106 に 固定 的 に 結合 され る 。 こ の 第 2 の ホー ン 1 07 は 、 第 1 の ホー ン 1 0 3 より 
も 短い 長 さ を 有する 。 第 2 の ホー ン 1 07 は 、 第 1 の ホー ン 1 03 と 同様 に 、 回 転 軸 1 0 
6 を 中 心 と し て 一 定 角度 ( 例え ば 1 5 0 度 ) の 範囲 で 、 第 2 の RC サー ボ モ ー タ 1 05 の 
駆動 に 応じ て 回 転 駆動 され る 。 

[0022]】 

次 に 、 リ ンク 機構 108 の ロッ ド は 、 そ の 一 端 が 上 其 1 1 4 の 根本 に 角度 固定 で 結合 され 
、 他 端 が 眼球 1 1 5 の 側面 に 水平 に 突 設 し た ピン 1 1 1 に 回 転 自 在 に 接続 され る 。 ま た 、 
リン ク 機 構 1 08 の 他 端 に は 、 リ ンク 機構 1 08 と 例え ば 直角 を 成す よう に 、 リ ンク 機構 
1 09 の ロッ ド の 一 端 が 角度 固定 で 結合 され る 。 そ し て 、 リ ンク 機構 108 と リン ク 機 構 
1 0 9 は 、 例 えば 直角 を 保っ た まま 、 ピ ン 1 1 1 を 中 心 と し て 自在 に 回 転 す る こと が で き 
る 。 一 方 、 第 2 の ホー ン 1 0 7 の 他 端 に は 、 ピ ン 1 1 3 に よっ て 、 リ ンク 機構 11 0 の 一 
端 が 回 転 自 在 に 接続 され る 。 リ ンク 機構 11 0 の 他 端 は 、 ピ ン 1 1 2 に よっ て 、 リ ンク 機 
構 1 0 8 の 他 端 が 回 転 自在 に 接続 され る 。 

【0023】 

以上 の 構成 に お いて 、 図 1 (a ) に 示さ れる よう に 、 第 1 の RC サー ボ モ ー タ 1 01 の 
回 転 軸 1 0 2 に 接続 され る 第 1 の ホー ン 1 03 の 角度 が ニュ ー ト ラル の 角度 を 維持 し 、 か 
つ 、 第 2 の RC サー ボ モ ー タ 105 の 回 転 還 1 06 に 接続 され る 第 2 の ホー ン 1 0 7 の 角 
度 が 、 同 図 に 示さ れる 角度 を 維持 する 場合 、 具 114 は 眼球 115 に 対し て 開い て いる 状 
態 と な る 。 こ れ に 対し て 、 図 1 ( b ) で は 、 第 1 の ホー ン 1 03 の 角度 が ニュ ー ト ラル の 
角度 を 維持 し た まま 、 第 2 の RC サー ボ モ ー タ 1 05 が 駆動 され る 。 こ の 場合 、 第 2 の ホ 
ー ン 1 0 7 は 、 そ の 長 さ が 比較 的 短い も の が 使用 され る た め 、 第 2 の ホー ン 1 0 7 の 角度 
が 、 図 1 (a ) の ポジ ショ ン か ら 1 20O 度 程度 回 転 す る こと に より 、 皮 114 は 眼球 1 1 
5 に 対し て 閉じ た 状態 に 変化 する 。 第 2 の RC サー ボ モ ー タ 1 05 の 回 転 速度 を 0. 2 秒 
6 0 度 程 度 だ と する と 、 取 1 1 4 を 閉じ る まで に 第 2 の ホー ン 1 07 を 120 度 回 転 さ せ 
る の に 、0. 2X120 グ 60=0. 4 秒 程度 か か る こと に な る 。 従っ て 、 こ の 場合 は 、 
眠 そ うな と き に 上 其 114 が ゆっ くり と 閉じ る よう な 情動 を 表現 する こと が 可能 と な る 。 し 
か も 、 第 2 の RC サー ボ モ ー タ 105 と 第 2 の ホー ン 1 0 7 の 組合 せ に お いて は 回 転 角度 
を 大 きく と る こと が で きる の で 、 陰 114 が ゆっ くり と 閉じ か け て また 開く と いう よう な 
微妙 な 情動 を 表現 する こと が 可能 と な る 。 
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【0024】 

次 に 、 図 2 (a ) に 示さ れる よう に 、 第 1 の RC サー ボ モ ー タ 1 01 の 回 転 軸 1 02 に 
接続 され る 第 1 の ホー ン 1 03 の 角度 が ニュ ー ト ラル の 角度 より 少し 下 の 位 置 に な り 、 か 
つ 、 第 2 の RC サー ボ モ ー タ 105 の 回 転 還 1 06 に 接続 され る 第 2 の ホー ン 1 07 の 角 
度 が ニュ ー ト ラル の 角度 を 維持 する 場合 、 具 1 1 4 は 眼球 1 1 5 に 対し て 目 一 杯 開く よう 
な 状態 と な る 。 こ れ に 対し て 、 図 2 ( b ) で は 、 第 1 の ホー ン 1 03 の 角度 が 図 2(a ) 
の 角度 か ら 3 0 度 ほ ど 上 の 状態 に な る よう に 第 1 の RC サー ボ モ ー タ 1 0 1 が 駆動 され る 
。 一 方 、 第 2 の RC サー ボ モ ー タ 1 05 は 、 ニ ュー トラ ル の 角度 を 維持 する 。 こ の 場合 、 
第 1 の ホー ン 1 03 は 、 そ の 長 さ が 第 2 の ホー ン 1 0 7 に 比較 し て 長い も の が 使用 され る 
た め 、 第 1 の ホー ン 1 0 3 の 角度 が 、 図 2 (a ) の ポジ ショ ン か ら 3 0 度 程 度 回 転 す る こ 
と に より 、 有 皮 114 は 眼球 1 1 5 に 対し て 一 気 に 閉 じ た 状 態 に 変化 する 。 第 1 の RC サー 
ボ モ ー タ 1 01 の 回 転 速 度 を 0. 2 秒 プ 60 度 程度 と する と 、 了 上 其 114 を 閉じ る まで に 第 
1 の ホー ン 1 0330 度 回 転 さ せる の に 、0. 2X30 グ 60=0O. 1 秒 程 度 し か か か ら 
な い 。 従っ て 、 こ の 場合 は 、 通 常時 に 具 1 1 4 が 瞬き する よう な 自然 な 情動 を 表現 する こ 
と が 可能 と な る 。 

[0025]】 

以上 の よう に 、 図 1 及び 図 2 に 示さ れる 本 実施 形態 の リン ク 機 構 の 構成 例 に より 、2 うつ 
の 安価 な RC サー ボ モ ー タ (第 1 の RC サー ボ モ ー タ 101 及び 第 2 の RC サー ボ モ ー タ 
105) を リン ケー ジ 上 で 直列 に 配置 し た 簡単 な 構成 で 、 具 114 の 素早 い 動 き と 微 妙 な 
動き を 共に 実現 する こと が 可能 と な る 。 

【0026】 

図 3 は 、 図 1 及び 図 2 の 構成 を 含む 本 実施 形態 の シス テム 構成 例 を 示す 図 で ある 。 カメ 
ラ 302 は 、 例 えば 図 1 の 2 つの 眼球 1 15 内 に それ ぞ れ 設置 され る 。 マ イク 3 0 3 は 、 
例え ば 図 1 の 頭 部 1 1 6 内 の 特に は 図示 し な い 2 つの 耳 の 位置 に それ ぞ れ 設置 され る 。 カ 
メラ 302 か ら の 撮像 情報 信号 306 と マイ ク 303 か ら の 音声 情報 信号 3 0 7 は 、 制 御 
用 マイ コン (制御 部 ) 3 0 1 に 入力 する 。 制御 用 マイ コン 3 0 1 は 、 撮 像 情報 信号 3 06 
及び 音声 情報 信号 3 07 に よっ て 、 特に は 図示 し な いい アルゴリズム に より 、 ど の よう な 情 
動 を 表現 すべ きか を 決定 し 、 そ の 決定 結果 に 応じ て 、 図 1 の 第 1 の RC サー ボ モ ー タ 1 0 
1 又は 第 2 の RC サー ボ モ ー タ 1 05 に 、 第 1 の サー ボ 制 御 パ ルス 信号 3 0 4 又は 第 2 の 
サー ボ 制 御 パ ルス 信号 3 0 5 の 何れ か を 選択 的 に 出力 し 、 図 1 及び 図 2 に 示さ れる 動作 を 
実行 させ る 。 

[0027]】 

図 4 は 、 制 御用 マイ コン 3 0 1 に よる 制御 処理 の 例 を 示す フロ ー チ ャ ー ト で ある 。 こ の 
制御 処理 は 、 制 御用 マイ コン 3 0 1 が 、 内 蔵 す る 特に は 図示 し な い ワ ー ク RAM( ラ ンダ 
ム ア ク セス メモ リ ) を 作業 領域 と し て 用 いな が ら 、 内 蔵 す る 特に は 図示 し な い プ ログ ラム 
R OM に 記憶 され た 制御 処理 プロ グラ ム を 実行 する 動作 で ある 。 

【0028】 

制御 用 マイ コン 3 0 1 は まず 、 撮 像 情報 信号 3 0 6 及び 音声 情報 信号 3 0 7 に 基づい て 
、 図 1 又は 図 2 の 構成 の ヒュ ー マ ノ イド ロボ ッ ト ( 頭 部 1 1 6 、 ボ ディ 部 1 1 7 ) の 周囲 
の 状況 を 判定 する (ステ ッ プ S401) 。 

【0029】 

次 に 、 制 御用 マイ コン 3 0 1 は 、 ス テッ プ S 4 0 1 で の 判定 の 結果 、 周 囲 の 状況 が 眠く 
な っ た と き の 情 動 表 現 を する 状況 で ある か 否 か を 判定 する (ステ ッ プ S402) 。 
[0030]】] 

ステ ッ プ S402 の 判定 が YES な ら ば 、 第 2 の サー ボ 制 御 パ ルス 信号 305 を 第 2 の 
RC サー ボ モ ー タ 1 05 に 出力 し て 、 図 1 (a) 及び (b) で 前 述 し た 、 具 114 を ゆっ 
くり と スム ー ス に 動か す 動作 を 実行 させ る (ステ ッ プ S403 ) 。 こ の 動作 を ステ ッ プ S 
4 0 1 で 決定 され た 時 間 だ け 実 行 さ せ た 後 、 制 御用 マイ コン 3 0 1 は 、 図 4 の フロ ー チ ャ 
ー ト で 示さ れる 今回 の 具 1 1 4 を 動か す 制 御 処理 を 終了 する 。 

[0031]】 


30 


(7 JP 2017-140678 A 2017.8.17 


ステ ッ プ S402 の 判定 が NO な ら ば 、 制 御用 マイ コン 301 は 、 ス テッ プ S401 で 
の 判定 の 結果 、 自 然 な 瞬き の 情動 表現 を する 状況 で ある か 否 か を 判定 する (ステ ッ プ S 4 
04) 。 

[0032]】 

ステ ッ プ S404 の 判定 が YES な ら ば 、 第 1 の サー ボ 制 御 パ ルス 信号 304 を 第 1 の 
RC サー ボ モ ー タ 101 に 出力 し て 、 図 2 (a ) 及び (b) で 前 述 し た 、 皮 1 1 4 を 素早 
く 瞬き させ る 動作 を 実行 させ る ( ステ ッ プ S405) 。 こ の 動作 を ステ ッ プ S401 で 決 
定 さ れ た 時 間 だ け 実 行 さ せ た 後 、 制 御用 マイ コン 3 0 1 は 、 図 4 の フロ ー チ ャ ー ト で 示さ 
れる 今回 の 具 1 1 4 を 動か す 制 御 処理 を 終了 する 。 

[0033]】] 

ステ ッ プ S 402 及び ステ ッ プ S404 の 判定 が 何れ も NO な ら ば 、 制 御用 マイ コン 3 
O01 は 、 具 114 を 動か す 制 御 処 理 は 行わ ず に 、 図 4 の フロ ー チ ャ ー ト で 示さ れる 制御 処 
理 を その まま 終了 する 。 

【0034】 

図 5 は 、 第 1 の サー ボ 制 御 パ ルス 信号 3 0 4 に よる 第 1 の RC サー ボ モ ー タ 1 0 1 又は 
第 2 の サー ボ 制 御 パ ルス 信号 3 0 5 に よる 第 2 の RC サー ボ モ ー タ 1 05 の 動作 説明 図 で 
ある 。 図 5 ( b ) に 示さ れる よう に 、 図 3 の 制御 用 マイ コン 3 0 1 が 、 第 1 の サー ボ 制 御 
パル ス 信 号 3 0 4 又は 第 2 の サー ボ 制 御 パ ルス 信号 3 05 と し て 、 パ ルス 幅 が 例え ば 1 . 
5ms (ミリ 秒 ) の パル ス を 一 定 間隔 (例え ば 1 5 て 20ms 程度 ) で 出力 し 続け る こと 
に より 、 第 1 の RC サー ボ モ ー タ 1 01 又は 第 2 の RC サー ボ モ ー タ 1 0 5 は 、 第 1 の ホ 
ー ン 1 0 3 又は 第 2 の ホー ン 1 0 7 を 、 ニ ュー トラ ル の 角度 に 維持 する 。 図 5 (a ) に 示 
され る よう に 、 図 3 の 制御 用 マイ コン 3 0 1 が 、 第 1 の サー ボ 制 御 パ ルス 信号 3 0 4 又は 
第 2 の サー ボ 制 御 パ ルス 信号 3 05 と し て 、 パ ルス 幅 が 例え ば 2 m s の パル ス を 上 記 一 定 
間隔 で 出力 し 続け る こと に より 、 第 1 の RC サー ボ モ ー タ 1 0 1 又は 第 2 の RC サー ボ モ 
ー タ 1 05 は 、 第 1 の ホー ン 1 03 又は 第 2 の ホー ン 1 07 を 、 ニ ュー トラ ル の 角度 か ら 
時 計 方 向 に 最大 角度 まで 、 一 定 の 回 転 速度 ( 例え ば 前 述 し た 0 . 2 秒 6 0 度 程度 ) で 、 
回 転 駆動 させ る 。 逆 に 、 図 5 ( c ) に 示さ れる よう に 、 図 3 の 制御 用 マイ コン 3 0 1 が 、 
第 1 の サー ボ 制 御 パ ルス 信号 3 0 4 又は 第 2 の サー ボ 制 御 パ ルス 信号 305 と し て 、 パ ル 
ス 幅 が 例え ば 1 m s の パル ス を 上 記 一 定 間隔 で 出力 し 続け る こと に より 、 第 1 の RC サー 
ボ モ ー タ 1 0 1 又は 第 2 の R C サ ー ボ モー タ 1 05 は 、 第 1 の ホー ン 1 0 3 又は 第 2 の ホ 
ー ン 1 07 を 、 ニ ュー トラ ル の 角度 か ら 反 時 計 方 向 に 最大 角度 まで 、 上 記 一 定 の 回 転 速度 
で 、 回 転 駆 動 さ せる 。 制御 用 マイ コン 3 0 1 は 、 パ ルス 幅 を 更に 細か < く 制御 する こと に よ 
り 、 第 2 の RC サー ボ モ ー タ 105 は 120 庶 、 第 1 の RC サー ポ モ ー タ 101 は 30 度 
回 転 さ せる と いっ た 制御 が 可能 で ある 。 

【0035】 

通常 、 ロ ボッ ト 等 の 動作 に あたっ て は 、 未 端 の 動作 は 微妙 か つ 小 変位 で ある が 、 許 され 
る スペ ー ス が 非常 に 限ら れ て お り 、 更 に 、 ア クチ ュ エ ー タ と し て の 重量 が 大 きく な っ て し 
まう と 、 基 幹部 を 駆動 する アク チュ エー タ の 負荷 が 非常 に 大 きく な る た め 、 全体 と し て の 
機器 の 小型 化 、 軽 量化 、 省 電力 化 に 対し て は 大 き な 阻 害 要 因 に な っ て し まう 。 本 実施 形態 
に よれ ば 、 こ の よう な 点 に 鑑み て 、 未 端 部 分 に 微細 な 第 2 の RC サー ボ モ ー タ 105 を 配 
し 、 微 細か つ 繊 細 な 運動 を 担わ せつ つ 、 速 い 動 き や 大 き な 動 き は 基幹 部 に 配置 され た 、 よ 
り 大型 の 第 1 の RC サー ボ モ ー タ 1 0 1 に 担わ せる こと に よっ て 、 簡単 な 構成 で 素早 い 動 
き と 微 妙 な 動き を 共に 実現 する こと が 可能 と な る 。 ま た 、 本 実施 形態 で は 、 第 1 の RC サ 
ー ボ モー タ 1 01 と 第 2 の RC サー ボ モ ー タ 1 05 の 連結 長 を 変更 する こと で 、 モ ー タ の 
性 能 を 変更 する こと な く 容 易 に 、 動 作 速 度 と 位置 決め 精度 の バラ ンス を 変え る こと が 可能 
と な る 。 こ れ に より 、 本 実施 形態 に に よれ ば 、 ヒ ュー マ ノ イ ドロ ボッ ト 等 の リア ル な 情動 表 
現 を 低 コ スト で 実現 する こと が 可能 と な る 。 

【0036】 

以上 の 実施 形態 で は 、 眼 球 1 1 5 上 の 皮 1 1 4 を 駆動 対象 物 と し た が 、 そ の 他 、 ヒ ュー 

マ ノ イ ドロ ボッ ト の 眼球 、 眉 、 唇 の 何れ か を 駆動 対象 物 と し て も よい 。 ま た 、 ロ ボッ ト に 
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限る こと な く 、 素 早い 動き と 微妙 な 動き を 共に 実現 する こと が 必要 な 装置 、 例 えば 玩具 等 
に も 適用 可能 で ある 。 

[0037]】 

以上 の 実施 形態 で は 、 第 2 の RC サーボ モ ー タ 105 は 1 台 と し た が 、 第 2 の RC サー 
ボ モ ー タ 1 05 は リン ケー ジ 上 に 1 台 以 上 直列 に 配置 され て も よい 。 

【0038】 

以上 の 実施 形態 で は 、 第 1 の RC サー ボ モ ー タ 1 0 1 又は 第 2 の RC サー ボ モ ー タ 1 0 
5 の 何れ か を 選択 的 に 駆動 させ た が 、 両 方 を 同時 に 駆動 させ て も よい 。 

[0039]】 

以上 の 実施 形態 で は 、 第 1 の RC サー ボ モ ー タ 101 と 第 2 の RC サー ボ モ ー タ 1 0 5 
を 用 いた が 、2 つの スズ ステッピング モー タ が 用 いら れ て も よい 。 


【0040】 
以上 の 実施 形態 に 関し て 、 更 に 以下 の 付記 を 開示 する 。 
(付記 1 ) 


1 つの 駆動 対象 物 を 動か す た め に 、 前 記 駆 動 対 象 物 と 直接 又は 間接 に 結合 され 前 記 駆 動 
対象 物 を 動か す 第 2 の モー タ と 、 前 記 第 2 の モー タ と 直接 又は 間接 に 結合 され 前 記 第 2 の 
モー タ を 動か す 第 1 の モー タ と 、 を 直列 に 結合 し て な る 駆動 装置 。 

( 付記 2 ) 

第 1 の モー タ と 、 

一 端 が 前 記 第 1 の モー タ の 駆動 回 転 軸 に 結合 され る 第 1 の ホー ン と 、 

前 記 第 1 の ホー ン の 他 端 に 直接 又は 間接 に 本 体 が 結合 され る 第 2 の モー タ と 、 

一 端 が 前 記 第 2 の モー タ の 駆動 回 転 軸 に 結合 され る 第 2 の ホー ン と 、 

一 端 が 前 記 第 2 の ホー ン の 他 端 に 接続 され 、 他 端 が 駆動 対象 物 に 結合 され る リン ク 機 構 
と る 
を 備え る 駆動 装置 。 

( 付記 3 ) 

前 記 第 2 の ホー ン は 前 記 第 1 の ホー ン よ り も 短い 長 さ を 有する 、 付 記 2 に 記載 の 駆動 装 
置 。 

( 付記 4 ) 

前 記 第 1 の モー タ と 前 記 第 2 の モー タ の 連結 長 を 変更 可能 で ある 、 付 記 1 な いし 3 記載 
の 駆動 装置 。 

( 付記 5 ) 

前 記 第 1 の モー タ 及び 前 記 第 2 の モー タ の 少な く と も 一 方 は サー ボ モ ー タ で ある 、 付 記 
1 な いし 4 の 何れ か 記載 の 駆動 装置 。 
付記 6 ) 

前 記 第 1 の モー タ 及び 前 記 第 2 の モー タ の 少な く と も 一 方 は ステ ッ ピ ング モー タ で ある 
、 付 記 1 な いし 4 の 何れ か 記載 の 駆動 装置 。 
( 付記 7 ) 

前 記 駆 動 対象 物 は 、 ロ ボッ ト の 皮 、 有 眼球 、 眉 、 唇 の 何れ か で ある 、 付 記 1 乃至 6 の 何れ 
か 記載 の 駆動 装置 。 

( 付記 8 ) 

前 記 駆 動 対象 物 を 大 きく か つ 速 く 動 か す と き に は 前 記 第 1 の モー タ を 駆動 制御 し 、 前 記 
駆動 対象 物 を 小さ く か つ 遅 く 動 か す と き に は 前 記 第 2 の モー タ を 販 動 制 御 す る 制御 部 を 更 
に 備え る 付記 1 乃至 7 の 何れ か 記載 の 駆動 装置 。 

( 付記 9 ) 

第 1 の モー タ と 、 一 端 が 前 記 第 1 の モー タ の 駆動 回 転 軸 に 結合 され る 第 1 の ホー ン と 、 
前 記 第 1 の ホー ン の 他 端 に 直接 又は 間接 に 本 体 が 結合 され る 1 台 以 上 の 第 2 の モー タ と 、 
一 端 が 前 記 第 2 の モー タ の 駆動 回 転 軸 に 結合 され 第 2 の ホー ン と 、 一 端 が 前 記 第 2 の ホー 
ン の 他 端 に 接続 され 、 他 端 が 駆動 対象 物 に 結合 され る リン ク 機 構 と を 備え る 駆動 装置 の 制 
御方 法 で あっ て 、 


と 
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前 記 駆動 対象 物 を 大 きく か つ 速 く 動 か す と 
前 記 駆動 対象 物 を 小さ く か つ 遅 く 動かす と 
制御 方 法 。 

符号 の 説明 】 

0041】 

0 1 第 1 の RC サー ボ モ ー タ 
02、106 回転 還 

03 第 1 の ホー ン 

04 結合 点 

0 5 第 2 の RC サー ボ モ ー タ 
0 7 第 2 の ホー ン 
08、109、110 リン ク 機 構 
11、112、113 ピン 

14 論 

15 眼球 

16 頭 部 

1 7 ボディ 部 

01 制御 用 マイ コン 

0 2 カメ ラ 

03 マイク 

04 第 1 の サー ボ 制 御 パ ルス 信号 
05 第 2 の サー ボ 制 御 パ ルス 信号 
06 撮像 情報 信号 

0 7 音声 情報 信号 
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に は 前 記 第 1 の モー タ を 駆動 制御 し 、 
に は 前 記 第 2 の モー タ を 駆動 制御 する 


【 図 2】 
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【 図 3 】 【 図 5】 


101 


306 撮像 情報 信号 
第 1 の RC サー ボ モ ー タ 


304 第 1 の サー ボ 制 御 パ ルス 信号 
305 第 2 の サー ボ 制 御 パ ルス 信号 


103.107 
ヘン 
102.106 
101.105 
101.105 
101.105 


102.106 
102, 106 


103, 107 


制御 用 マイ コン 


第 2 の RC サー ボ モ ー タ 


my 
tk 
ey 


307 音声 情報 信号 
105 


【 図 4 】 


304, 305 


撮像 情報 信号 及び 音声 S401 
情報 信号 を 元 に 周囲 状 
況 を 判定 する 


S402 


眠く な っ た 時 の 情動 S403 


表現 を する 状況 か ? 


1.5ms 
1ms 


2ms 


第 2 の サー ボ 制 御 パ ルス 
信号 を 駆動 し て 瞭 を ゆっ く 
り と スム ー ズ に 動か す 


(a) 
(b) 
(c) 


瞬き の 情動 表現 
を する 状況 か ? 


第 1 の サー ボ 制 御 パル 
ス 信 号 を 駆動 し て 肉 を 
素早 く 動 か す 


【 図 6】 


